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Alerting Abstract EP Al 

An injection moulding machine has a mechanical drive unit for axial 
movement of the unit along the injection axis and an injection unit 
symmetric to the injection axis for axial movement of the plasticising 
screw. The injection unit is connected to a bridge supporting the screw 
drive. The drive unit is also symmetric with the injection axis and is 
integrated with the injection unit. Claims are also made for similar 
machines having i) a hydraulic drive unit or ii) a mechanical drive unit 
and a hydraulic injection unit. 

USE - For injection moulding of plastics. 

ADVANTAGE - Axial movement of the injection unit is symmetric with the 
axis and eliminates assymetric loading of the nozzle on the tool and gives 
a compact machine. 
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Original Abstracts: 

An injection-moulding unit has a drive unit (A) for axially displacing the 
injection-moulding unit in the direction of the injection axis and an 
injecting unit (E) , arranged symmetrically with respect to the injection 
axis (s-s), for axially driving a rotatable conveying screw arranged in the 
plasticising cylinder (17). The injecting unit is connected to an injecting 
bridge (25), which bears the conveying means. By virtue of the fact that 
the drive unit (A) likewise acts symmetrically with respect to the 
injection axis (s-s) and is integrated into the injection-moulding unit, a 
moment-free nozzle contact point and a compact injection-moulding unit are 
obtained in a constructionally simple way. 

In a injection molding unit for use in an injection molding machine for 
processing synthetic material a driving unit is provided for axially 
displacing the injection molding unit in a direction of an injection axis. 
An injection unit, symmetrically arranged with respect to the injection 
axis, is provided for axially driving a rotatable feed screw placed inside 
a plasticizing cylinder. The injection unit is connected with an injection 
bridge. Since the driving unit is also arranged symmetrically with respect 
to the injection axis and is integrated in the injection molding unit, it 
is possible to realize a moment free nozzle contact point and a compact 
injection molding unit in a simple constructional way. 
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Beschreibung 

Die Erf indung betrifft eine SpritzgieBeinheit for eine 
Kunststoff-SpritzgieBmaschine nach dem Oberbegriff 
des Anspruchs 1. s 

Eine derartige SpritzgieBeinheit ist aus der EP-A 
328 671 bekannt. Elektromechanische Spindelarrtriebe 
werden fur die Axialverschiebung der Schnecke und 
auch fur das Anlegen der Duse an die SpritzgieBfbrm 
vorgesehen, jedoch erfolgt nur die KrafteinieHung f Or die io 
Axialbewegung der Schnecke symmetrisch zur Spritz- 
achse. Die Verschiebung der SpritzgieBeinheit erfolgt 
hingegen asymmetrisch zur Spritzachse, so daB beim 
Anlegen Verspannungen auftreten kdnnen. Da die 
Antriebseinheit fQr die Bewegung der SpritzgieBeinheit is 
am MaschinenfuB widergelagert ist, ist ein groBer Mon- 
tageaufwand erforderlich, um die SpritzgieBeinheit in 
eine Stellung zu uberfuhren, in der sie in die Trenn- 
ebene einspritzen kann, Oder in der sie dem Linearan- 
guB zuganglich ist. 20 

Aus der EP-A 0 427 866 ist auch eine SpritzgieB- 
einheit bekannt, bei der Kugelrollspindeln an einer sta- 
tiondren Platte so gelagert sind, daB eine zweite Platte 
bei Rotation der Spindeln axial verschoben wird. Mrt 
dieser zwerten Platte ist dabei die FOrderschnecke ver- 25 
bunden, so daB sich bei der Axialbewegung die axiale 
Schneckenbewegung ergibt. Eine Antriebseinheit fur 
eine Bewegung der gesamten SpritzgieBeinheit gehflrt 
nach dem dortigen Verstandnis nicht zur SpritzgieBein- 
heit und kann insofern nur auBerlich an der SpritzgieB- 30 
einheit angreifen. Die Anlagekrafte fOr die Duse greifen 
auBerhalb der Spritzachse an und es sind gesonderte 
Fuhrungen fur die Bewegung der SpritzgieBeinheit 
erforderlich. 

Aus dem Prospekt Fanuc Autoshot T series, Model 35 
50D/75D/100D/150D/225D/300D, Seite 8 ist eine 
SpritzgieBeinheit bekannt, bei der zum Einspritzen Ober 
Zahnriemen angetriebene Spindelarrtriebe vorhanden 
sind. Als Fuhrungselemente fur die SpritzgieBeinheit 
und fur die Verschiebung der Einspritzbrucke werden 40 
jedoch gesonderte auBen liegende Fuhrungen vorge- 
sehen. Im Bereich der hydraulisch angetriebenen 
SpritzgieBmaschinen ist aus DE-GM 70 46 626 
bekannt, symmetrisch zur Spritzachse angeordnete 
Antriebseinheit und Einspritzzeinhert ineinander zu 45 
schachteln. Dies konnte aber offensichtlich keine Anre- 
gung fur den Bereich der elektromechanischen 
Antriebe Oder der Hybridmaschinen geben, bei denen 
eine Einheit elektromechanisch und eine Einheit 
hydraulisch angetrieben sind. so 

Zur Erzielung eines momentenfreien Dusenanlage- 
punktes ist es aus der DE-A 37 35 419 bekannt, bei 
einer rein hydraulisch wirkenden SpritzgieBeinheit die 
Einsprrtzeinheiten als auch die Antriebseinheiten in 
symmetrisch zur Spritzachse angeordneten Bohrungen 55 
des Trdgerblockes anzuordnen. Da die Einheiten inso- 
fern parallel zueinander angeordnet sind, ergibt sich ein 
kompakter Aufbau. Beim Versuch, die dortigen hydrau- 
lischen Antriebseinheiten durch elektromechanische 



Antriebseinheiten zu ersetzen, tritt jedoch aufgrund des 
Spiels zwischen Mutter und Spindel der elektromecha- 
nischen Antriebe ein Verlust an Prdzision ein, der 
zumindest auf Dauer einen momentenfreien DQsenan- 
lagepunkt nicht mehr ermOglicht. Ein bloBer Nachbau 
der dort vorgeschlagenen SpritzgieBeinheit unter Ein- 
satz elektromechanischer Antriebe ist daher nicht mdg- 
lich. 

Ausgehend von diesem Stand der Technik liegt der 
Erfindung die Aufgabe zugrunde, eine SpritzgieBeinheit 
der eingangs genannten Gattung derart weiterzubilden, 
daB konstruktiv einfach ein momentenfreier Dusenanla- 
gepunkt und eine kompakte SpritzgieBeinheit zu ver- 
wirklichen ist. 

Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des 
Anspruchs 1 gelflst 

Sowohl Antriebseinheit als auch Einspritzeinheit 
greifen symmetrisch zur Spritzachse an, so daB Ver- 
spannungen und Ungenauigkeiten beim Anlegen der 
Duse vermieden werden. Die Antriebseinheit ist in die 
SpritzgieBeinheit integriert, so daB ein Umsetzen der 
SpritzgieBeinheit fur ein Einspritzen in die Trennebene 
Oder ein seitiiches Verschieben der SpritzgieBeinheit fur 
ein Einspritzen im LinearanguB durchfuhrbar ist. Die 
Antriebseinheit ist entweder mechanisch oder hydrau- 
lisch betatigt, wahrend die Einspritzeinheit mechanisch 
betatigt ist. Dadurch, daB die Enden der Fuhrungssau- 
len an einer beliebigen Stelle der Kunststoff-SpritzgieB- 
maschine widergelagert sind, ist die SpritzgieBeinheit 
unabhdngig vom Maschinenrahmen. Zur Erhdhung der 
Prazision werden Antriebseinheit und Einspritzeinheit 
ineinander geschachtelt, wobei die Einspritzeinheit an 
Fuhrungselementen in der SpritzgieBeinheit gefuhrt ist. 
Dies fuhrt zu einer kurzen Bauweise und der Einsatz 
einer Hohlspindel beseitigt die den Spindelantrieben 
zugewiesenen Nachteile, da der Spindelantrieb fur die 
Schneckenbewegung durch die Hohlspindelausfuhrung 
einen groBen Durchmesser erhait, verbunden mit einer 
hohen dynamischen Tragzahl, die die Lebensdauer des 
Spindelantriebs erhGht. Der groBe Durchmesser dieser 
"Doppelspindel" versteift aber auch die Antriebseinheit, 
so daB die Ubertragung der auftretenden Krafte gesi- 
chert ist. Diese Ausgestaltung hat fur den Hersteller den 
Vorteil, daB nach Belieben die hydraulischen ineinander 
geschachtelten Antriebs- und Einspritzeinheiten, wie 
sie z.B. in der nachverflffentlichten DE-PS 41 42 927 
beschrieben sind, durch elektromechanische ausge- 
tauscht werden kGnnen, da die hydraulischen durch 
elektrische Achsen ersetzt sind. Dies unterstutzt den 
gewunschten modularen Aufbau einer SpritzgieBma- 
schine. 

Nach Anspruch 4 werden Antri^jseinheit und Ein- 
spritzeinheit als bauliche Einheit in Verbindung mit der 
Einspritzbrucke mit einem geringen Arbeitsaufwand in 
die Bohrung des Tragerblockes einf ugbar. Vor der Mon- 
tage kOnnen Antriebseinheit und Einspritzeinheit auf 
ihre Arbeitsfahigkeit uberpruft werden, so daB im 
Betrieb des Kaufers im Falle einer StOrung ein Aus- 
tausch auBerst einfach mdglich ist. Somit lassen sich 
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dann aber die Betriebsausfallzeiten wesentlich verkur- 
zen. Die Motoren fur die Antriebe werden soweit als 
mOglich am Tragerblock angeordnet, so daB fur die mei- 
sten Bewegungen die Motormassen weitestgehend 
vom EinspritzprozeG abgekoppelt sind. Dadurch lassen 
sich hochdynamische Einspritzprozesse verwirWichen. 
Aber auch bei Bewegungen befinden sich Einspritzein- 
hert und Antriebseinheit weitestgehend in einem glei- 
chen Abstand, so daB die SpritzgieBeinheit ihren 
Schwerpunkt weitestgehend in ihrem Stutzbereich halt, 
so daft keine freitragenden Systeme entstehen, die die 
Antriebseinheit und die Einspritzeinheit zusatzlich be!a- 
sten. 

Bei einer Ausbildung nach den Anspruchen 7 und 8 
lafit sich auch bei einer elektromechanischen Antriebs- 
einheit eine Regeiung der Dusenanlagekraft erreichen. 

Im folgenden wird die Erfindung anhand von in den 
Zeichnungen dargestellten Ausfuhrungsbeispielen 
eriautert. Eszeigen: 

Fig. 1 Eine Draufsicht auf die SpritzgieBeinheit, 
Fig. 2 eine Seitenansicht der SpritzgieBeinheit 

gemaB Fig. 1, 
Fig. 3 einen vergrOBerten, teiiweise geschnitte- 

nen Ausschnitt der SpritzgieBeinheit, 
Fig. 4 einen vergrOBerten Ausschnitt im Bereich 

einer Fuhrungssaule von Fig. 3, 
Fig. 5-8 Schnitte durch die SpritzgieBeinheit 

gemaB Fig. 1 entlang den Linien 5-5, 6-6, 

7-7 sowie 8-8, 
Fig. 9,10 einen Schnitt durch das Ziehkissen im 

entspannten und gespannten Zustand, 
Fig. 1 1 eine Darstellung gemaB Fig. 3 eines wei- 

teren Ausfuhrungsbeispiels der Spritz- 
gieBeinheit, 

Fig. 12 einen Schnitt durch die SpritzgieBeinheit 
entlang von Linie 12-12 von Fig. 11, 

Fig. 13 eine Darstellung gemaB Fig. 8 in einem 
dritten Ausfuhrungsbeispiel mit einem 
aiternativen Antrieb fur die Schneckenro- 
tation, 

Fig. 14 eine Draufsicht auf den in Fig. 13 darge- 
stellten Bereich. 

Die SpritzgieBeinheit einer Kunststoff-SpritzgieB- 
maschine besitzt einen Plastrfizierzylinder 17, der von 
einem Tragerblock 10 aufgenommen ist. In der Spritz- 
gieBeinheit ist eine Antriebseinheit A zum axialen Ver- 
schieben der SpritzgieBeinheit und eine Einspritzeinheit 
E zum axialen Antreiben einer im Plastifizierzylinder 17 
angeordneten, rotierbaren als FGrdermittel ausgebilde- 
ten FSrderschnecke 72 vorgesehen. Sowohl Antriebs- 
einheit als auch Einspritzeinheit sind elektro- 
mechanisch angetrieben und symmetrisch zur Spritz- 
achse s-s angeordnet. Beide sind in die SpritzgieBein- 
heit integriert. AJternativ kOnnen auch Hybridantriebe 
eingesetzt werden, wobei die Antriebseinheit elektro- 
mechanisch oder hydraulisch angetrieben ist, wahrend 
die Einspritzeinheit E mechanisch angetrieben wird. 



Dadurch lassen sich die Vorteile einzelner Antriebsar- 
ten gunstig miteinander koppeln. Mit der Einspritzein- 
heit verbunden ist eine Einspritzbrucke 25, die den 
Rotationsmotor 26 fur die Rotation der FOrderschnecke 

5 72 oder bei einem Kolbenaggregat das Fdrdermittel 
"Kolben" tragt. Wie aus Figur 3 und 4 ersichtlich, wer- 
den fur die Antriebseinheit A und die Einspritzeinheit E 
Spindeln vorgesehen. Die Spindeln sind in einem Flu- 
geibereich 10a des Trdgerblockes 10 angeordnet Am 

10 formseitigen Ende des Trdgerblockes sind Lageraus- 
nehmungen vorgesehen, in denen hinter einer Spann- 
mutter 33 ein Kugellager 48 fur die Lagerung der 
Spindelmutter 22 der Antriebseinheit A vorgesehen ist. 
Die Spindelmutter 22 wird Qber eine Halteplatte 13 in 

75 ihrer Stellung gehalten, die durch Gewindebolzen 21 
am Tragerblock befestigt ist (Fig. 6). Mit der Spindelmut- 
ter ist ein Riemenrad 40 verbunden, das von einem 
Motor 50 uber Riemen 29,29a angetrieben wird. Die 
Riemen 29,29a sind dabei so angeordnet, daB eine 

20 synchrone Bewegung der beiden symmetrisch zur 
Sprrtzachse s-s angeordneten Antriebseinheiten mOg- 
lich ist. An einer Anforrnung 13a der Halteplatte 13 ist 
nach Fig. 6 der Motor 50 gelagert und sind auch weitere 
Riemenrader 40a, 40b vorgesehen. Bei Bewegung des 

25 Riementriebs rotiert die Spindelmutter 22 auf einem 
Spindelbereich 19a der Fuhrungssaule. Die Fuhrungs- 
saule ist dabei in einer Hohlspindel 18 mit einem Fun- 
rungsbereich 19b gefuhrt. Die Fuhrungssaulen sind an 
ihren Enden auBerhalb der SpritzgieBeinheit, beispiels- 

30 weise am stationaren Formtrager der FormschlieBein- 
heit gelagert, so daB sich aufgrund der Rotation eine 
Bewegung der SpritzgieBeinheit ergibt, die zum Anlie- 
gen der Duse D an der FormschlieBeinheit fuhrt. 

Am anderen Ende des Tragerblockes ist eine trich- 

35 terfOrmige Ausnehmung vorgesehen, die das Kugella- 
ger 23 der Mutter 1 1 der Einspritzeinheit E aufnimmt. 
Eine Spannmutter 15 stent mit der Mutter 1 1 in Verbin- 
dung und mittels der Halteplatte 12,12' wird das Lager 
23 in der Ausnehmung des Trdgerblockes festgeiegt. 

40 Die Halteplatte 12 besitzt eine Anforrnung 12a, in der 
Distanzbolzen 1 2b fur den Motor 51 der Einspritzeinheit 
E festgeiegt sind. Die Halteplatten 12,12' ihrerseits sind 
wiederum uber Schrauben 32 am Tragerblock befestigt 
(Fig. 5). 

45 Die Mutter 1 1 stent mit einem Gewinde einer Hohl- 
spindel 18 in Eingriff, die grundsatzlich uber einen Ver- 
stellweg b (Fig. 4) bewegbar ist, der sich zwischen den 
beiden am Tragerblock angeordneten Lagerungen 
erstreckt. In der Darstellung von Fig. 4 verbleibt fur die 

so Bewegung somit noch ein Verstellweg b\ Die Mutter 1 1 
ist mit einem Riemenrad 41 uber Spannbolzen 43 ver- 
bunden. Das Riemenrad 41 wird vom Motor 51 der Ein- 
spritzeinheit E Qber das Riemenrad 53 und einen 
Riemen 28 angetrieben (Fig. 7), so daB sich bei Bewe- 

55 gung des Riemenantriebs eine synchrone Verstellung 
der beiden Einsprrtzeinherten ergibt. Wenn die Mutter 
rotiert, beschreitet die Hohlspindel 18 einen Weg ent- 
lang des Verstellweges b. Dabei gieitet in ihrem Hohl- 
raum 18b die stationare Fuhrungssaule 19. Im 
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Endbereich 18a der Hohtspindel ist die Einspritzbrucke 
25 uber eine Spannplatte 14 befestigt, die zugleich der 
Fuhrungssaule 19 als Fuhrung dient Die Spannplatte 
14 ist dabei ihrerseits wiederum uber Schrauben 42 mit 
der Einspritzbrucke 25 verbunden. Eine Ausrichtung der 
Einspritzbrucke kann uber die Einstetlmutter 30 erreicht 
werden, die in ein AuBengewinde 18d der Hohlspindel 
eingreift. 

An der Einspritzbrucke ist ein Riemenrad 44 ange- 
ordnet, das uber einen Riemen 27 mit dem Riemenrad 
52 verbunden ist, das dem Rotationsmotor 26 zugeord- 
net ist und die FOrderschnecke rotiert Alternate kann 
auch wie in Fig. 12 dargesteilt, ein Getriebe 26a an den 
Rotationsmotor 26 so angeschlossen sein, daft eine 
Rotation auf die FOrderschnecke 72 ubertragbar ist. Der 
Rotationsmotor 26 ist uber einen Haltewinkel 24 mit der 
Einspritzbrucke 25 verbunden, so da8 er mit der Ein- 
spritzbrucke gemeinsam bewegbar ist. Uber eine Keil- 
nutverbindung kann auch dieser Motor am Tragerblock 
angeordnet werden, urn die zu bewegenden Massen zu 
verringern. Der Plastifizierzylinder ist uber eine Mutter 
34 am Tragerblock festgelegt Wie aus Figur 1 ersicht- 
lich, ist jedoch hier ausreichend Platz vorhanden, um 
auch automatisierbare Antriebe vorzusehen, die bei- 
spielsweise am Umfang der Mutter angreifen. Aus den 
Figuren 2,3 und 4 ist auch zu entnehmen, welcher maxi- 
mal mOgliche Verfahrweg a der Antriebseinheit mdglich 
ist, wobei der dargestellte verbleibende Weg mit a 1 
bezeichnet ist. Mit 16 ist in Figur 6 eine Lagerplatte fur 
die Riemenrader 40a,40b bezeichnet. 

Dem Aufbau der Antriebseinheit und Einsprrtzein- 
heit gemaB Fig. 3 und 4 laGt sich auch entnehmen, daB 
beide als bauliche Einheit im Tragerblock 10 lediglich 
uber die Halteplatten 12,12* und 13 festlegbar sind. 
Dadurch sind auch Kombinationen mechanischer und 
hydraulischer Einheiten E bzw. A mOglich. 

Die Figuren 9 und 10 zeigen einen Schnitt durch die 
in den Figuren 1 und 2 dargestelften Ziehkissen 60. Die 
Fuhrungssaule ist zu diesem Zweck zweigeteilt und 
besrtzt in ihrem vorderen Bereich eine Ausnehmung 
19c. Der hintere Bereich wird durch den Spindelbereich 
19a und den Fuhrungsbereich 19b gebildet. In der Aus- 
nehmung 19c ist dieser hintere Bereich in Glertlagern 
68 gefuhrt. Um ein Verdrehen von hinterem und vorde- 
rem Bereich gegeneinander zu vermeiden, ist eine 
Drehsicherung 71 vorgesehen. Die Aufnahme 65 des 
Ziehkissens ubergrerft einen am vorderen Teil der Fuh- 
rungssaule 1 9 festgelegt en Haltering 67. Die Aufnahme 
65 besitzt ihrerseits wiederum einen Haltering 66. Zwi- 
schen beiden Halteringen ist ein Federpaket 63 ange- 
ordnet, das beim Anlegen der Duse gespannt wird, wie 
sich durch einen Vergleich der Figuren 9 und 10 ergibt. 
Ein Drucksensor 64 miBt den dabei entstehenden 
Druck und gibt seine Signale uber die Ausnehmung 70 
an die Steuereinheit der SpritzgieBmaschine werter. 
Uber ein Linearpotentiometer 69 kann der der 
DusenanpreBkraft entsprechende Weg I bzw. I + I' 
gemessen werden. 

Die SprrtzgieBeinheit ist uber die Fuhrungss&ulen 



19 widergelagert, so daB die SprrtzgieBeinheit im ubri- 
gen frei beweglich ist. Uber einen Abstutzbereich 10b 
des Tragerblockes und uber Trager 20 stutzt sie sich auf 
einer Leiste 62 ab. Wahrend der Axialbewegung kann 

5 sie auf dieser Leiste 62 uber Abstutzrollen 37 bewegt 
werden, die an einer Abstutz leiste 36 angeordnet sind. 
Die SprrtzgieBeinheit kann dabei auf Querschienen 
angeordnet sein, so daB eine Querbewegung der 
SprrtzgieBeinheit leicht mflglich ist. Dies wird durch die 

10 Lagerung der Fuhrungssaulen 19, die auch beweglich 
ausgefuhrt sein kann, unterstutzt, wobei die Fuhrungs- 
saulen auch Idsbar befestigt sein k6nnen, um die Sprrtz- 
gieBeinheit an einem Punkt am MaschinenfuB 
festzulegen, der eine Rotation der SprrtzgieBeinheit 

75 ermOglicht, um die FOrderschnecke Oder das FOrdermit- 
tel einer Reinigung leicht zuganglich zu machen. 

In den Fign. 1 1 , 12 ist ein weiteres Ausfuhrungsbei- 
spiel dargesteilt, das sich vom ersten Ausfuhrungsbei- 
spiel dadurch unterscheidet, daB der Antrieb der 

20 Einspritzeinheit E uber zwei Riemen 28a, 28b 
geschieht, die uber dieselbe Motorwelle des Motors 51 
angetrieben sind. Der Motor 51 ist uber einen Zwi- 
schenflansch 74 und einen Motorflansch 73 am Trager- 
block 10 angeflanscht. Uber die Riemenrader 53 der 

25 Motorwelle laufen diese beiden gegenuber dem ersten 
Ausfuhrungsbeispiel schmaieren Riemen und treiben 
zwei schmaiere Riemenscheiben 41a, 41b an. Wenn- 
gleich hier stets zwei Riemen verwendet werden, so 
besteht grundsatzlich die MOglichkeit, auch noch meh- 

30 rere Spindeln auf diese Weise anzutreiben. Gegenuber 
dem ersten Ausfuhrungsbeispiel sind somit sowohl die 
Riemen minimiert, da nur noch das halbe Drehmoment 
Qbertragen werden muB und auch das Zahnrad auf der 
Motorwelle kann kleiner gewahlt werden, da aufgrund 

35 des gunstigeren Umschlingungswinkels die eingrei- 
fende Mindestzahnezahl bei Verwendung eines Zahn- 
riemens erhOht wird. Durch die Verringerung des 
Zahnraddurchmessers kann aber eine hOhere Unterset- 
zung bei Weinerem Bauraum mOglich gemacht werden. 

40 Da zudem die Riemenscheiben 41a und 41b in der 
Breite reduziert sind, werden die beim Beschleunigen 
und VerzOgern auftretenden Massentragheitsmomente 
verringert. Durch eine entsprechende Anordnung des 
Motors fur die Antriebseinheit kann ggf. auch dort ein 

45 Antrieb mit den gleichen Vorteilen verwirklicht werden. 
In den Figuren 13,14 ist in einem dritten Ausfuh- 
rungsbeispiel ein alternativer rotatorischer Schnecken- 
antrieb dargesteilt Gegenuber Figur 8 ist hier der 
Antrieb 75 seitlich nach unten in einen Raum versetzt, 

so der ohnehin durch den Aufbau der SprrtzgieBeinheit 
benfltigt wird. Um an dem Motor 51 fur die axiale Bewe- 
gung der FOrderschnecke 72 vorbeizukommen, werden 
zwei Riementriebe eingesetzt, so daB von dem Rie- 
menrad 52 Qber den Riemen 27b zunachst eine zwei- 

55 stufige Riemenradubersetzung angetrieben wird, wobei 
die Riemenrader 54 und 55 fest miteinander verbunden 
sind. Ausgehend vom Riemenrad 54 wird uber den Rie- 
men 27a das mit der Fflrderschnecke 72 konzentrische 
Riemenrad 44 angetrieben. Um eine SpannmOglichkeit 
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fOr den Riemen 27a zu verwirWichen, sind die Riemen- 
rader 54,55 uber einen Exzenter an der FOhrungssSule 
19 gelagert. Der Rotationsmotor selbst wird uber eine 
Platte in seiner Position gehalten und kann auch dort in 
einem zeichnerisch nicht dargestellten Langloch zur 
Spannung des Riemens 27b verschoben werden. Die 
Riemenrader 54,55 stellen eine Ubersetzung dar, so 
daft als Rotationsmotor ein Weinerer Motor mit heherer 
Drehzahl eingesetzt werden kann. Durch die Anord- 
nung des Motors in einem ohnehin fur den Betrieb der 
SpritzgieBmaschine benOtigten Raum ergibt sich eine 
kompaktere Bauweise und gegenuber dem AusfOh- 
rungsbeispiel der Figuren 11 und 12 kann der Einsatz 
eines teuren Getriebes vermieden werden. 

PatentansprOche 

1 . SpritzgieBeinheit fur eine Kunststoff-SpritzgieBma- 
schine mit einem den Plastifizierzylinder (17) auf- 
nehmenden Tragerblock (10), einer Antriebseinhert 
(A) zum axialen Verschieben der SpritzgieBeinheit 
in Richtung der Spritzachse (s-s) und mit einer 
symmetrisch zur Spritzachse angeordneten 
mechanischen Einspritzeinheit (E) zum axialen 
Antreiben eines im Plastifizierzylinder (17) ange- 
ordneten FOrdermitteis (72) sowie mit einer mit der 
Einspritzeinheit verbundenen Einspritzbrucke (25), 
dadurch gekennzeichnet, daB die Antriebseinhert 
(A) ebenfalls symmetrisch zur Spritzachse (s-s) 
angreift und in die SpritzgieBeinheit integriert ist 
und daB wenigstens eine elektromechanisch ange- 
triebene Spindel der Einspritzeinheit (E) als Hohl- 
spindel (18) ausgebildet ist, in der 
FOhrungselemente gefuhrt sind, deren Enden 
auBerhalb der SpritzgieBeinheit als Widerlager fur 
das axiale Verschieben der SpritzgieBeinheit fest- 
legbar sind. 

2. SpritzgieBeinheit nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB elektromechanisch angetrie- 
bene Spindeln der Antriebseinhert (A) durch einen 
Spindelbereich (19a) der als FOhrungselemente 
ausgebildeten FQhrungssSulen (19) gebildet sind. 

3. SpritzgieBeinheit nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, dadurch gekennzeichnet. daB die Ein- 
spritzbrucke (25) an einem Endbereich (18a) gerin- 
geren Durchmessers der Hohlspindel (18) Ober 
eine Einstellmutter (30) einstelibar und uber eine 
von an der Einspritzbrucke (25) abgestutzten 
Schrauben (42) durchgriffene Spannplatte (14) 
festlegbar ist. 

4. SpritzgieBeinheit nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, dadurch gekennzeichnet, daB 
Antriebseinhert (A) und Einspritzeinheit (E) als bau- 
liche Einheit im Tragerblock (10) uber Halteplatten 
(12,13) festlegbar sind. 



5. SpritzgieBeinheit nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, dadurch gekennzeichnet, daB ein 
Motor (51) fOr die axiale Schneckenbewegung am 
Tragerblock (10) angeordnet ist und Ober wenig- 

5 stens einen Riemen (28) wenigstens ein Riemen- 
rad (41) antreibt, dessen Rotation, auf die im 
Tragerblock (10) drehbar gelagerte Mutter (11) 
ubertragen, die Spindel (18) der Einspritzeinheit (E) 
axial bewegt. 

10 

6. SpritzgieBeinheit nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, dadurch gekennzeichnet, daB ein 
Antrieb (75) fOr die Rotation der FOrderschnecke 
(72) im Bereich neben dem Motor (51) angeordnet 

is ist und uber einen Riemen (27a, 27b) die FOrder- 
schnecke (72) rotiert, wobei ein Ubersetzungsrie- 
menrad (54,55) an der Fuhrungssaule (19) 
exzentrisch gelagert ist. 

20 7. SpritzgieBeinheit nach einem der vorhergehenden 
AnsprOche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Antriebseinheit (A) in Ziehkissen (60) axial beweg- 
lich gegen die Kraft von Federn zur Erzeugung der 
DusenanpreBkraft gelagert ist. 

25 

8. SpritzgieBeinheit nach Anspruch 7, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Ziehkissen an der FOh- 
rungssSule (19) angeordnet ist, die eine Ausneh- 
mung (19c) aufweist, in der ein Endbereich des den 
30 Spindelbereich (19a) und den FOhrungsbereich 
(19b) unrrfassenden hinteren Teil der FOhrungs- 
sdule (19) axial beweglich gegen die Kraft von 
Federn (63) gelagert ist. 

35 Claims 

1. Injection moulding unit for a plastics material injec- 
tion moulding machine including a carrier block (10) 
accommodating the plasticising cylinder (17), a 

40 driving unit (A) for the axial displacement of the 
injection moulding unit in the direction of the injec- 
tion axis (s-s) and including a mechanical injection 
unit (E) disposed symmetrically relative to the injec- 
tion axis for the axial driving of a conveying means 

45 (72) disposed in the plasticising cylinder (17) and 
including an injection bridge (25) connected to the 
injection unit, 

characterised in that the driving unit (A) also acts 
symmetrically relative to the injection axis (s-s) and 

so is integrated in the injection moulding unit and that 
at least one electro-mechanically driven spindle of 
the injection unit (E) is configured as a hollow spin- 
dle (18), in which guide elements are guided, the 
ends of which are securable outside the injection 

55 moulding unit as an abutment for the axial displace- 
ment of the injection moulding unit. 

2. Injection moulding unit in accordance with claim 1, 
characterised in that electro-mechanically driven 
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spindles of the driving unit (A) are formed by a spin- 
dle region (19a) of the guide columns (19) which 
are configured as guide elements. 

3. Injection moulding unit in accordance with one of s 
the preceding claims, characterised in that the 
injection bridge (25) is adjustable in a small diame- 
ter end region (18a) of the hollow spindle (18) via 
an adjusting nut (30) and is securable via a clamp- 
ing plate (1 4) penetrated by screws (42) supported 10 
at the injection bridge (25). 

4. Injection moulding unit in accordance with one of 
the preceding claims, characterised in that driving 
unit (A) and injection unit (E) are securable as a 75 
structural unit in the carrier block (10) via retaining 
plates (12, 13). 

5. Injection moulding unit in accordance with one of 
the preceding claims, characterised in that a motor 20 
(51) is disposed on the carrier block (10) for the 
axial movement of the screw and drives at least one 
belt pulley (41 ) via at least one belt (28), the rotation 

of the latter: transmitted to the nuts (11) that are 
rotatably mounted in the carrier block (10), moves 25 
the spindle (18) of the injection unit (E) in an axial 
manner. 

6. Injection moulding unit in accordance with one of 
the preceding claims, characterised in that a driving 30 
means (75) is disposed in the region near the motor 
(51) for the rotation of the feed screw (72) and 
rotates the feed screw (72) via a belt (27a, 27b), a 
speed-transforming belt pulley (54, 55) being 
mounted eccentrically on the guide column (19). 35 

7. Injection moulding unit in accordance with one of 
the preceding claims, characterised in that the driv- 
ing unit (A) is mounted so as to be axially displace- 
able in die cushions (60) against the force of 40 
springs for the generation of the nozzle contact 
pressure. 

8. Injection moulding unit in accordance with claim 7, 
characterised in that the die cushion is disposed at 45 
the guide column (19), which has a recess (19c), in 
which an end region of the rear part of the guide 
column (19), encompassing the spindle area (19a) 
and the guiding area (1 9 b) is mounted so as to be 
axially displaceable against the force of springs so 
(63). 

Revendications 

1. Unite d'injection pour une machine d'injection de 55 
mattere plastique comprenant un bloc de support 
(10) recevant un cylindre de plastrfication (17), une 
unite de d§placement (A) pour dgplacer axialement 
I'unite d'injection dans la direction de I 'axe d'injec- 



tion (s-s) et avec une unite d'injection (E) ntecani- 
que agenc£e syntetriquement par rapport k i'axe 
d'injection pour d6placer dans le sens axial un 
moyen d'alimentation (72) agenc6 dans le cylindre 
de plastification (17), ainsi qu'un pont d'injection 
(25) relte k I'unite d'injection, 
caracteris6e 

en ce que I'unite de d6placement (A) est 6galement 
agencge synrtetriquement k I'axe d'injection (s-s) et 
est integtee dans I'unite d'injection, 
et en ce qu'au moins une vis sans fin entra!n&e 
6lectrom6caniquement de I'unrte d'injection (E) est 
r&alis£e sous la forme d'un arbre creux (18) k I'inte- 
rieur duquel splendent les 6I6ments de guidage 
dont les exfctemites en dehors de I'unite d'injection 
sont 6tablies en tant que butees pour le d6place- 
ment axial de I'unrte d'injection. 

2. Unite d'injection selon la revendication 1, caracteri- 
s£e en ce que la vis sans fin entrautee 6lectrorrte- 
caniquement de I'unite de dgplacement (A) est 
r£alis£e sous la forme d'une zone filetee (19a) 
d'une colonne de guidage (19) agemtee en tant 
qu'6tement de guidage. 

3. Unite d'injection selon I'une des revendications pr6- 
c6dentes, caracteris§e en ce que le pont d'injection 
(25) peut etre installs en une zone d'exttemite (1 8a) 
de diamfctre r6duit de I'arbre creux (18) au moyen 
d'un 6crou d'ajustage (30), et peut §tre fix£ au 
moyen d'une plaque de serrage (14) engag6e par 
des boulons (42) traversants en prise avec le pont 
d'injection (25). 

4. Unite d'injection selon I'une des revendications pr6- 
c6dentes. caracteris6e en ce que I'unite de d6pla- 
cement (A) et I'unrte d'injection (E) sont f btees en 
tant qu'unrtgs constructives par des plaques de 
retenue (12,13) sur le bloc de support (10). 

5. Unite d'injection selon I'une des revendications pr6- 
c6dentes, caracterisge en ce qu'un moteur (51) 
pour le dgplacement axial de la vis transporteuse 
est agenc6 sur le bloc de support (10) et entratne 
au moins une roue crantee (41) et au moins une 
courroie (28) dont la rotation transmise k un 6crou 
(1 1) monte mobile en rotation sur le blocde support 
(10) d6place axialement i'arbre (18) de I'unite 
d'injection (E). 

6. Unite d'injection selon I'une des revendications pr6- 
c&jentes, caracteris6e en ce que I'entraTnement 
(75) pour la rotation de la vis sans fin transporteuse 
(72) est agenc6 k proximrte du moteur (51) et 
entraTne la vis transporteuse (72) au moyen de 
courroies (27a,27b) par lesquelles des roues cran- 
tees de transmission (54,55) sont instances de 
mantere excenttee sur les cdonnes de guidage 
(19). 
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7. Unite d'injection selon Tune des revendications pre- 
c6dentes, caracterisee en ce que I'unite de d6pla- 
cement (A) est montee mobile axialemerrt dans des 
boltes de traction (60) contre la force de ressort 
pour generer la force de pression des injecteurs. 5 

8. Unite d'injection selon la revendication 7, caracteri- 
see en ce que les boTtes de traction sont agencees 
sur la colon ne de guidage (19) et presentent une 
cavite (19c) dans laquelle rextremite de la partie 10 
arrive de la colonne de guidage (19) comprenant 

la zone de vis sans fin (19a) et la zone de guidage 
(19b) est mobile axialemerrt a rencontre de la force 
de ressort (63). 

is 
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